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ВВЕДЕНИЕ
Существующие в настоящее время автоном-
ные системы навигации беспилотных летатель-
ных аппаратов (БПЛА) представляют собой в
большинстве случаев инерциальные навигаци-
онные системы (ИНС). Такие системыимеютна-
растающую во времени ошибку местоопределе-
ния БПЛА [1]. Для корректировки ИНС приме-
няются, как правило, навигационные спутнико-
вые системы (НСС) ГЛОНАСС, GPS и др. Одна-
ко на практике зачастую возникают ситуации,
когда получение данных требуемой точности с
помощью НСС невозможно по ряду причин. В
число таких ситуаций входят: обусловленная
рельефом местности недостаточность спутнико-
вой группировки для вычисления местоположе-
ния БПЛА или достижения требуемой точности
вычисления; выход из строя навигационного
оборудования БПЛА вследствие воздействия
различного рода помех и т.п.
Одним из способов корректировки ИНС яв-
ляется применение перспективных систем ви-
деонавигации [2, 3], основанных на вычислении
пространственного местоположения БПЛА по
фото- и видеоинформации, выдаваемой соответ-
ствующими бортовыми средствами. Однако эти
системы не лишены недостатков: зависимость
системы видеонавигации от погодных условий и
времени суток; невозможность использования
над гладкой поверхностью, не имеющей харак-
терных точек; необходимость наличия на борту
информационной базы со снимками рабочей ме-
стности; определение только относительных
пространственных координат БПЛА и др.
В настоящей статье для условий отсутст-
вия данных требуемой точности от НСС пред-
лагается альтернативный метод решения зада-
чи навигации БПЛА на небольших временных
интервалах по собственным угловым измере-
ниям бортового пеленгатора, работающего по
радиомаяку (РМ) с известнымместоположени-
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